














DEVELOPMENT OF FLEXIBLE MANIPULATOR INSPIRED BY OCTOPUS 
- GRASPING UNKNOWN OBJECTS - 
 
萩森駿介 





In this study, we focus on the intelligent behavior of an octopus and describe the development of a flexible 
manipulator. The manipulator is controlled by the dynamics of the body such as the flexibility of the sponges, 
resilience of the rubbers and constraint by the wires. By using the developed manipulator, we show that 
grasping behaviors and twisting behaviors similar to those of an octopus can be realized by the dynamics of 
the body without computation in its brain. 

































































タコが物体を把持する際の脚の動作を Fig.1 に示す． 
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Root of the leg
sphere
















加する．例えば，Fig.2 に示すように関節が 10 か所で，
各関節をモーターで制御し，モーターの動作範囲を 5
区間に分割した多自由度ロボットで考える．その場合，










































には，16 [cm]のゴムを 4 [cm]間隔で分割する．ゴムの




様を Table 1 に示す 
 
 
Fig. 6 制作したアーム 
 
Table 1 アームの仕様 
 
 












ゴムの張力を 𝑓𝑟 とする．𝑓𝑟 は係数を –k ，ゴムの
自然長からの伸び x として 






















を Fig.12 のように噛み合わせる． 
 
 



































いる物体を Fig.16 に，それらの物体の仕様を Table 2 に
示す． 
Object 1 Object 2 Object 3
 
Fig.16 実験に用いた物体 
Table 2 物体の仕様 
 
 
物体を把持する様子を Fig.17-19 に示す． 
 























り示す．実験に用いる物体を Fig. 20 に，その物体の使
用を Table 3 に示す． 
マニピュレータが動作を開始する前にアームの根元
に設置したギヤを回転させ，アームにひねりを加えた状






Table 3 Object4 の仕様 
 
Object1 Object2 Object3
Height [mm] 240 51 80
Width [mm] 70 85 80
Length [mm] 70 85 80





Diameter of the lid [mm] 65
Weight [g] 282
Weight of the lid[g] 14
  物体 4 のフタを開栓する様子を Fig.21 に示す． 
 
 
Fig.21 物体 4 のフタを開栓する様子 
 
  3 本のアームの力がすべて物体に加わると，力の釣り
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